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nung zur Ansteuerung von insbesondere reversibel an- 
steuerbaren Ruckhaltemitteln fur Personen in einem Sifz 
in einem Fahrzeug bei der Erfassung einer Situation, bei 
der mit einer Kollision zwischen dem Fahrzeug und einem 
Objekt zu rechnen ist. Urn bei einfachem Aufbau eine si- 
chere, d. h. rechtzeitige und weitgehend fehlerfreie An- 
steuerung sowohl der reversibel ars auch der irreversibel 
ansteuerbaren Ruckhaltemittel zu ermoglichen, ist we- 
sentlich, dass der Abstand des Fahrzeuges (1) von dem 
Objekt (O) kontinuierlich erfasst wird, 
dass der erfasste Abstand auf eine Anderung uber die Zeit 
hin untersucht wirdj 

dass der erfasste Abstand und dessen Anderung uber die 
Zeit kontinuierlich daraufhin untersucht warden, ob mit 
einer Kollision. zu rechnen ist und dass abhangig davon 
im gegebenen Fall VoransteUersignale fur Ansteuerein- 
richtungen und/oder Ausloseeinrichtungen der Riickhal- 
temittel (2, 3, 4, 5) erzeugt und diesen zur Verfugung ge- 
stellt werden, wobei reversibel ansteuerbare Ruckhalte- 
mittel (4 r 5) im Falle der Beurteilung als eine unvermeid- 
bar oder tatsachlich bevorstehende Kollision entspre- 
chend angesteuert bzw. ausgeldst werden, wahrend die 
irreversibel ansteuerbaren Ruckhaltemittel (2, 3) nur im 
Fall einer sicher voriiegenden Kollision mit Verletzungsri- 
siko auslosbar (6, 7, 8) sind. 
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Beschreibung 

Stand der Technik 

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine An- 5 
ordnung zur Ansteuerung von insbesondere reversibel an- 
steuerbaren Riickhaltemitteln fur Personen in einem Sitz in 
einem Fahrzeug bei der Erfassung einer Situation, bei der 
mit einer Kollision zwischen dem Fahrzeug und einem Ob- 
jekt zu rechnen ist. 10 
[0002] In zunehmenden Masse werden nicht nur Fahr- 
zeuge der gehobenen Klasse zurn Schutz der Insassen im 
Falle eines Unfalles serienmaBig mit irreversibel ansteuer- 
baren Ruckhaltemitteln wie pyrotechnisch ziindbaren Air- 
bags und pyrotechnisch ziindbaren Gurtstraffern ausgerii- 15 
stet, sondern auch mit reversibel ansteuerbaren Ruckhalte- 
mitteln, wie motorisch arbeitenden Gurtstrammern, urn zur 
Vorbereitung auf eine unmittelbar bevorstehende Kollision 
die jeweilige Person in dem Sitz in eine besonders giinstige 
Position zu bringen bzw. in dieser zu fixieren 20 
(DE 44 11 184 C2). Dabei ist es durchaus auch iiblich, den 
Sitz im gegebenen Fall zu verstellen, beispielsweise die 
Lehne steil zu stellen und die Kopfstiitze nach vorne zu nei- 
gen. Wesentliche Bedeutung kommt nicht nur der Erfassung 
der tatsachlichen Kollision sondern auch der Beurteilung zu, 
ob aufgrund von Umgebungsbedingungen eine Kollision zu 
erwarten ist (sogenannte Precrash-Sensorik). Von wesentli- 
cher Bedeutung ist dabei, dass ein Auslosen der irreversibel 
ansteuerbaren Ruckhaltemittel im Kollisionsfall mit hohem 
Verletzungsrisiko sichergestellt sein muss, deren fehierhaf- 
tes Auslosen jedoch unbedingt zu verrneiden ist Somit 
kommi die Verwendung eines Sensors, der die Beschleuni- 
gung oder Verzogerung rechnerisch ermittelt, etwa gemaB 
DE 41 12 579 C2, als zu unsicher nicht in Frage. 
[0003] Fur die. Ansteuerung bzw. Auslosung der irreversi- 
bel ansteuerbaren Ruckhaltemittel darf daher nur das tat- 
sachliche Vorliegen einer gefahrlichen Kollision herangezo- 
gen werden. Als sicherstes Mittel wird das Vorsehen minde- 
stens eines elektromechanisch oder elektrisch wirkenden 
Beschleunigungssensors angesehen, der am Fahrzeug befe- 
stigt ist und eine unter einer bestimmten Vorbelastung ste- 
hende trage oder seismische Masse aufweist Die Vorbela- 
stung ist dabei so bestimmt, dass selbst bei Notbremsvor- 
gangen die Masse sich nicht wesentlich bewegt, wahrend im 
Fall einer tatsachlichen und gefahrlichen Kollision sich die 
Masse entgegen der Vorbelastungskraft bewegt, einen 
Schalter betatigt und ein entsprechendes Signal an die An- 
steuer- bzw. Ausloseeinrichtung der irreversibel ansteuerba- 
ren Ruckhaltemittel abgibt (vgl. z. B. Bosch, Kraftfahrttech- 
nisches Taschenbuch, 20. Aufl., 1987, S. 628/629). 
[0004] Die ubliche Vorgehensweise bei der Precrash-Sen- 
sorik ist jedoch unvollkommen, da nur ein konkret vorlie- 
gendes Kriterium erfasst wird, das auf eine unmittelbar be- 
vorstehende Kollision schlieBen lasst, etwa ein Ultraschall- 
Sensor zum Messen sowohl der Entfemung als auch der Ge- 
schwindigkeit des eigenen Fahrzeuges in Bezug auf ein Ob- 
jekt. Dies ist zum einen umstandlich und damit fehlerbehaf- 
tet und zum anderen ungenau. Die bekannte Precrash-Sen- 
sorik kann daher zii fur die Person im Sitz unangenehmen 
Auslosungen der reversibel ansteuerbaren Ruckhaltemittel 
fuhren oder aber zu einer zu spaten oder gar fehlenden Aus- 
losung der reversibel ansteuerbaren Ruckhaltemittel, so dass 
im tatsachlichen Fall einer gefahrlichen Kollision deren 
schiitzende Funktion zu spat oder gar nicht auftritt. 
[0005] Ausgehend hiervon ist es Aufgabe der vorliegen- 
den Erfindung, 6 die Precrash-Sensorik dahingehend weiter 
zu entwickeln, dass bei einfachem Aufbau eine sichere, d. h. 
rechtzeitige und weitgehend fehlerfreie Ansteuerung der re- 
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versiblen Ruckhaltemittel mdglich ist. 

Vorteile der Erfindung 

[0006] Die Aufgabe wird durch die Merkmale der unab- 
hangigeri Anspriiche gelost 

[0007] Die Erfindung wird durch die Merkmale der ab- 
hangigen Anspriiche weitergebildet. 

[0008] Die Erfindung geht dabei von der Erkenntnis aus, 
dass eine einzige einfache Messung unabhangig von der Be- 
schleunigurigsmessung fur den tatsachlichen Kollisionsfall 
dann geniigt, wenn aus ihr durch fahrzeugseitige Auswer- 
tung kontinuierlich oder quasi kontinuierlich ableitbar ist, 
ob Objekte auBerhalb des Fahrzeuges vorhanden sind und 
ob bei solchen Objekten die Gefahr einer Kollision zu er- 
warten ist. Die Erfindung erreicht dies durch eine einfache 
kontinuierliche Abstandsmessung zu einem oder jeden in ei- 
nem Erfassurigsbereich eines Abstandssensors vorhandenen 
Objekt. Aus dieser kontinuierlichen Messung des Abstandes 
lassen sich in einfacher Weise alle GroBen ableiten, auf- 
grund deren beurteilt werden kann, ob eine Kollision zu er- 
warten ist Ferner lassen sich im gegebenen Fall, gegebe- 
nenfalls auch kontinuierlich, auch die Relativgeschwindig- 
keit zwischen Objekt und Fahrzeug berechnen, die Zeit be- 
25 rechnen, bis zur erwarteten Kollision zwischen einem er- 
fassten Objekt und dem Fahrzeug, der Ort am Fahrzeug be- 
rechnen (Aufprallort) an dem die zu erwartende Kollision 
zwischen Objekt und Fahrzeug stattfinden soli, und auch ein 
Winkel gegenuber einer Referenzachse des Fahrzeuges be- 
30 rechnen, unter dem die zu erwartende Kollision zwischen 
Objekt und Fahrzeug stattfindet Abhangig davon konnen 
reversibel ansteuerbare Ruckhaltemittel situationsange- 
passt, d. h. an die jeweilige zu erwartende Kollision ange- 
passt optimal und gegebenenfails fur jeden Sitz unterschied- 
35 lich angesteuert werden. SchlieBlich konnen die irreversibel 
ansteuerbaren Ruckhaltemittel in einen an die zu erwartende 
Kollision jeweils optimal angepassten Vorbereitungszustand 
versetzt werden, so dass sie im Falle der tatsachlichen Kol- 
lision und deren Beurteilung als gefahrlich unmittelbar an- 
40 gesteuert und ausgelost (geziindet) werden konnen. SchlieB- 
lich kann auch durch Berechnung abgeschatzt werden, 
durch welches von mehreren Objekten die gefahrlichste 
Kollision und/oder die nachstliegende Kollision zu erwarten 
ist 

45 

Zeichnung 

[0009] Die Erfindung wird anhand des in der Zeichnung 
dargestellten < Ausfuhrungsbeispiels naher erlautert Es zei- 
50 gen: 

[0010] Fig. 1 schematisch den grundsatzlichen Aufbau ei- 
ner erfindungsgemaBen Anordnung, 

[0011] Fig. 2 schematisch die Vorgange bei der gegensei- 
tigen Annaherung zwischen einem Fahrzeug und einem Ob- 
55 jekt, 

[0012] Fig. 3 schematisch eine VergroBerung aus Fig. 2 
zur Darstellung der Ermittelbarkeit koilisionsrelevanter 
GroBen. 

60 Beschreibung eines Ausfuhrungsbeispieles 

[0013] Mindestens einem Sitz (nicht dargestellt) in einem 
Fahrzeug 1 sind eine Reihe von Ruckhaltemittel zugeordnet, 
von denen im allgemeinen ein Teil irreversibel ansteuerbar 
65 ist, etwa durch pyrotechnische Ziindung, und von denen ein 
Teil reversibel ansteuerbar ist, etwa mittels Elektromotoren. 
Beispielhaft fur ein irreversibel ansteuerbares Ruckhalte- 
mittel sind ein Airbag 2 und ein pyrotechnisch zundbarer 
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Gurtstraffer 3 vorgesehen. Als Beispiel reversibel ansteuer- 
barer Ruckhaltemittel sind ein motorisch angetriebenes 
Riickhaitesystem, wie ein Gurts trammer 4 und ein Sitzver- 
stellsystem 5 vorgesehen, mittels dem Sitzflache, Riicklehne 
und/oder Kopfstutze und/oder Armlehnen in eine vorgege- 5 
bene Position verstellbar sind. In dem Fahrzeug 1 ist femer 
insbesondere ein Beschleunigungssensor 6 an sich bekann- 
ter Bauart vorgesehen, der aufgrund seiner Bauart, durch 
eine Auswerteanordnung 7 symbolisiert, laufend feststellt, 
ob eine Kollision stattgefunden hat Im gegebenen Fall wird 10 
ein entsprechendes Auslosesignal iiber ein Netzwerk 8 an 
alle Ruckhaltemittel 2 bis 5 zu deren Auslosung abgegeben, 
derail, dass die irreversibel ansteuerbaren Ruckhaltemittel 
2, 3 nur aufgrund dieses Signals auslosbar sind und die re- 
versibel ansteuerbaren Ruckhaltemittel 4, 5 jedenfalls spate- 15 
stens bei Vorliegen dieses Signals angesteuert werden. 
[0014] GemaB der vorliegenden Erfindung ist femer min- 
destens ein Entfemungsmesser oder Abstandssensor 9 vor- 
gesehen, der in der Lage ist, den Abstand zu einem oder je- 
dem in seinem Erfassungsbereich befindlichen Objekt O 20 
(Fig. 2 und Fig, 3) zu messen. Ein solcher Sensor ist bei- 
spielsweise ein Radargerat, wie ein 24 GHz-Short- Range- 
Radar-Sensor oder ein Video-Sensor. Wesentlich ist, dass 
die Abstandsmessung zu mindestens einem Objekt O im Er- 
fassungsbereich kontinuierlich oder quasi kontinuierlich, 25 
d. h., standig mit nur sehr geringen Zeitabstanden zwischen 
jeder Messung, erfolgt. Dieses Mess- oder Erfassungssignal 
wird in einer Auswerteschaltung 10 ebenfalls laufend dar- 
aufhin untersucht, ob bestimmte Kriterien vorliegen, auf- 
grund deren mit einer Kollision gerechnet werden kann oder 30 
muss, wie dies weiter unten erlautert wird. 
[0015] Wenn die Auswerteschaltung 10 ermittelt, dass mit 
einem fur den in dem betrofFenen Sitz befindlichen Person 
gefahrlichen Unfall (Crash) aufgrund einer zu erwartenden 
Kollision zwischen dem Fahrzeug 1 und dem Objekt O ge- 35 
rechnet werden muss, werden iiber ein Netzwerk 11 entspre- 
chende Sign ale an die genannten irreversibel ansteuerbaren 
und reversibel ansteuerbaren Ruckhaltemittel 2 bis 5 iiber- 
mittelt. Fur die verschiedenen Ruckhaltemittel 2 bis 5 kon- 
nen dabei insbesondere nach Beurteilung der zu erwarten- 40 
den Kollision unterschiedliche Signale gegebenenfalls auch 
zu unterschiedlichen Zeiten ubermittelt werden. 
[0016] Jedes der in Fig. 1 schematisch dargestellten Ruck- 
haltemittel 2 bis 5 weist eine zugeordnete Ansteuerschal- 
tung auf, die das Ruckhaltemittel 2, ... 5 selbst jedenfalls in 45 
einen vorbereitenden Zustand versetzt (voransteuert) und 
sogar, bei Vorliegen bzw. Beurteilen als Vorliegens entspre- 
chender Kriterien, jedenfalls die reversibel ansteuerbaren 
Ruckhaltemittel 4, 5, jedoch nicht die irreversibel ansteuer- 
baren Ruckhaltemittel 2, 3, auszulosen vermag. 50 
[0017] Die Auswerteschaltung 10 ermittelt zumindest aus . 
der dem Abstand zwischen Fahrzeug 1 und dem Objekt O 
entsprechenden GroBe auch eine Anderung der GroBe mit 
der Zeit. Hieraus kann ermittelt werden, ob sich der Abstand 
zwischen Fahrzeug 1 und Objekt O vergroBert oder verklei- 55 
nert. Im letzteren. Fall kann davon ausgegangen werden, 
dass zumindest latent die Gefahr einer Kollision gegeben ist. 
[0018] Daraus lasst sich femer berechnen, wann eine Kol- 
lision als unvermeidbar angesehen werden muss, und zwar 
insbesondere abhangig von der Relativgesch windigkeit zwi- 60 
schen dem Fahrzeug 1 und dem Objekt O und dem tatsaeh- 
lich vorliegenden, gemessenen Abstand. 
[0019] Da die Lage des Objektes O gegenuber dem Fahr- 
zeug 1, jedenfalls beziiglich einer Referenzachse des Fahr- 
zeuges 1, erfassbar oder berechenbar ist, kann durch lau- 65 
fende Berechnung der vermutliche Kollisionspunkt zwi- 
schen Fahrzeug 1 und Objekt O an dem Fahrzeug 1 in sei- 
nem Abstand zur Referenzachse und seinem Winkel zur Re- 



ferenzachse ziemlich genau bestimmt werden. Abhangig da- 
von konnen die Ruckhaltemittel, die verschiedenen Sitzen 
des Fahrzeuges zugeordnet sind, in unterschiedlicher Weise 
angesteuert bzw. vorbereitet werden, so dass die Person in 
dem jeweiligen Sitz im Falle der durch den Beschleuni- 
gungssensor 6 erfassten tatsachlichen Kollision in jeweils 
optimaler Weise geschutzt werden kann. 
[0020] Fig. 1 zeigt ferner, dass der Auswerteschaltung 10 
ein Speicher 14 zugeordnet ist. In dem Speicher 14, der eine 
bauliche Einheit mit der Auswerteschaltung 10 besitzen 
kann, sind statistisch ausgewertete bzw. aufbereitete Daten 
abgespeichert, mittels denen aufgrund eines festgestellten 
Abstandes oder zumindest einer Anderung des Abstandes 
uber die Zeit fur den Fall einer Kollision auf eine voraus- 
sichtliche Schwere des Unfalles geschlossen werden kann. 
Aufgrund der durch die Auswerteschaltung 10 ermittelten 
Abschatzung der Gefahr einer bevorstehenden Kollision 
und den aus dem Speicher 14 abgerufenen Daten iiber eine 
mogliche Unfallschwere konnen daher die von der Auswer- 
teschaltung 10 in das Netzwerk 11 eingegebenen und damit 
den Ruckhaltemitteln 2, ... 5 zugefuhrten Signale daraufhin 
angepasst werden, mit welcher Unfallschwere im Fall der 
tatsachlichen Kollision, die mittels des Beschleunigungs- 
sensors 6 ermittelt wird, gerechnet werden muss. Hierdurch 
kann eine geeignete Voransteuerung der Ruckhaltemittel in 
jeweils an die zu erwartende Unfallschwere angepasster 
Weise erfolgen. Beispiels weise kann, wenn mit einem 
schweren Unfall gerechnet werden muss, bereits vor der Er- 
fassung der Kollision mittels des Beschleunigungssensors 6 
das Sitzverstellsystem 5 ausgelost werden, derart, dass die 
Teile des Sitzes in die fur den zu erwartenden Unfall opti- 
male Position verstellt werden. Beispielsweise kann femer, 
wenn mit einem eher seitlich erfolgenden schweren Aufprall 
gerechnet werden muss, eine Voransteuerung von Seitenair- 
bags und/oder Fensterairbags des unmittelbar betroffenen 
Sitzes in anderer Weise erfolgen, als die eines anderen Sit- 
zes. 

[0021] Wie erwahnt, konnen die dem Netzwerk 11 zuge- 
fuhrten Signale der Auswerteschaltung 10 nicht nur zur Vor- 
bereitung der Ruckhaltemittel 2 bis 5 verwendet werden, 
sondern auch zur Auslosung der oder einiger der reversibel 
ansteuerbaren Ruckhaltemittel 4, 5, falls die Auswerteschal- 
tung 10 ermittelt, dass eine Kollision als unvermeidbar an- 
gesehen werden muss. Diese Einschatzung kann fehlerhaft 
sein, beispielsweise, weil das Objekt = nicht geeignet ist, 
eine gefahrliche Kollision auszulosen, so dass es zweckma- 
Big ist, dann, wenn die von der Aus werteschaltung 10 ermit- 
telte Zeit fur das Eintreffen der Kollision um ein vorgegebe- 
nes MaB verstrichen ist, das entsprechende Signal in dem 
Netzwerk 11 geloscht wird. 

[0022] Im folgenden sei die grundsatzliche Wirkungs- 
weise naher erlautert. Fig. 2 zeigt die verschiedenen Stufen 
A, B und C der gegenseitigen Annaherung des Fahrzeuges 1 
und eines Objektes O, wobei es nur auf die Relativverhalt- 
nisse ankommt. 

[0023] Im Falle von Fig. 2 A ist zunachst davon auszuge- 
hen, dass der Abstandssensor 9 des Fahrzeuges 1 noch nicht 
in der Lage ist, das Objekt O zu erfassen. Im Falle der Fig. 2 
B hat der Abstandssensor 9 das Objekt O erfasst und misst 
kontinuierlich den gegenseitigen Abstand. Die Auswerte- 
schaltung 10 ermittelt dann die Relativgeschwindigkeit und 
ermittelt ferner aus der Richtung der Annaherung weitere 
kollisionsspezifische Daten, und veranlasst dann, wenn die 
Auswerteschaltung 10 eine Kollision zwischen dem Fahr r 
zeug 1 und dem Objekt O als unvermeidbar oder jedenfalls 
als zu erwarten ermittelt, die Abgabe entsprechender Si- 
gnale iiber das Netzwerk 11 an die verschiedenen Ruckhal- 
temittel 2 bis 5. 
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[0024] Fig, 3 zeigt beispielhaft die Situation, wie sie etwa 
in Fig. 2C dargestellt ist. In Fig. 3 ist die Referenzachse 12 
des Fahrzeuges 1 dargestellt. ZweckmaBig entspricht sie ei- 
ner Fahrzeugmittenachse in Fahrzeuglangsrichtung. Falls 
nur ein Abstandssensor 9 vorgesehen ist, ist es ZweckmaBig 5 
diese Referenzachse 12 so zu legen, dass sie durch den Ab- 
standssensor 9 hindurchgeht. Es ist von Vorteil, wenn der 
Abstandssensor 9 ferner so ausgebildet ist, dass das Objekt 

0 hinsichtlich der Lage (Richtung R) gegenuber der Refe- 
renzachse 12 bestimmbar ist. Dann kann in einfacher Weise 10 
aus dern gemessenen Abstand (Entfernung) und der Lagebe- 
ziehung laufend ein moglicher Aufprallpunkt 13 zwischen 
dern Fahrzeug 1 und dem Objekt O bestimmt werden, und 
zwar hinsichtlich des Abstandes dy zur Referenzachse 12 
und hinsichtlich des Winkels a zur Referenzachse 12. Durch 15 
die kontinuierliche (oder quasikontinuierliche) standige Er- 
fassung des Abstandes zwischen Fahrzeug 1 und Objekt O 
und der Anderung dieses Abstandes lasst sich auch ohne die 
vorgenannte MaBnahme auf rein rechnerische Weise fest- 
stellen, ob und gegebenenfalls an welchern Aufprallpunkt 20 
13 mit einer Kollision unter welchern Winkel a zu rechnen 
ist. Da sich aus der kontinuierlich bzw. quasikontinuierliche 
Messung des Abstandes auch die Relativgeschwindigkeit V 
zwischen dem Fahrzeug 1 und dem Objekt O ermitteln lasst, 
kann sehr prazise errnittelt werden, ob mit einer Kollision zu 25 
rechnen ist. 

[0025] D. h., dass mit Hilfe der erfindungsgemafi vorgese- 
henen Abstandsmessung und deren laufender Auswertung 
in der Aus werteschaltung 10 eine den tatsachlichen Verhalt- 
nissen sehr nahe kommende Situations analyse und Situati- 30 
onsbeschreibung erfolgen kann. Diese Situationsanalyse 
und Situationsbeschreibung wird um so genauer, je genauer 
das Verhalten des Objektes O erfasst werden kann. Bei auf 
Radarsystemen beruhenden Entfernungsmessungen konnen 
rechnerische Verfahren, wie sie bei der Spurverfolgung 35 
(Tracking) an sich bekannt sind, herangezogen werden, wo- 
bei das Eigenverhalten des Fahrzeuges 1 dariiber hinaus mit 
zusatzlich beriicksichtigt werden kann. Ist das Verhalten des 
Objektes O weitgehend errnittelt, so lasst sich daraus mittels 
bekannter Vorhersageverfahren (Pradiktionsverfahren) er- 40 
mitteln, ob eine Kollision unmittelbar bevorsteht. 
[0026] Die Erflndung wurde anhand einer Annaherung er- 
lautert, bei dem sich das Objekt O dem Fahrzeug 1 im we- 
sentlichen an deren Front (relativ) annahert, wobei der Ab- 
standssensor 9 (gemaB Fig. 1) in dem Frontbereich angeord- 45 
net ist. Abhangig von dem Erfassungsbereich des Abstands- 
sensors 9, der als etwa keulenartig betrachtet werden kann, 
kann es ZweckmaBig sein, im Frontbereich des Fahrzeuges 1 
mehr als einen Abstandssensor 9 oder uber das Fahrzeug 1 
verteilt mehrere Abstandssensoren 9 vorzusehen. Zweckma- 50 
Big uberlappen sich die Erfassungsbereiche verschiedener 
Abstandssensoren 9. Dann kann, jedenfalls in gewissem 
Umfang, die Lage des Objektes O gegenuber dem Fahrzeug 

1 insbesondere wenn es sich (relativ) durch einen solchen 
Uberlappungsbereich bewegt, sehr genau erfasst werden, 55 
wobei diese Erf assung dann bei der Analyse beriicksichtigt 
werden kann. 

[0027] In Fig. 1 ist ferner angedeutet, dass eine einzige 
Auswerteschaltung 10 fur mehreren Sitzen des Fahrzeuges 1 
zugeordneten jeweiligen Ruckhaltemitteln vorgesehen sein 60 
kann, was beispiels weise durch Gurtstraffer 3a und 3b ange- 
deutet ist. Dabei ist zu beriicksichtigen, dass die unter- 
schiedlichen Sitze eines Fahrzeuges, Fahrersitz, Beifahrer- 
sitz, Riicksitze, in unterschiedlicher Weise mit Ruckhalte- 
mitteln ausgerustet sein konnen und deren Ansteuerung je 65 
nach Ort, aber auch Art und Schwere der Kollision (Auf- 
prallort 13) sehr unterschiedlich sein sollte. 
[0028] Die vorliegende Erfindung wurde anhand einer 
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Anordnung erlautert, bei der jedes Ruckhaltemittel eine ei- 
gene Ansteuerschaltung aufweist. Ferner wurde die Anord- 
nung so erlautert, dass dem Abstandssensor 9 zur Abstands- 
messung eine eigene Auswerteschaltung 10 zugeordnet ist, 
und dass dem Beschleunigungssensor 6 eine eigene Aus- 
werteanordnung 7 zugeordnet ist. Selbstverstandlich ist es 
moglich, einerseits die Auswerteschaltung 10 und den Ab- 
standssensor 9 baulich zu vereinigen oder andererseits die 
Auswerteschaltung 10 und die jeweiligen Ansteuerschal- 
tung der Ruckhaltemittel zu integrieren. Auch kann die Aus- 
werteanordnung 7 in eine solche integrierte Anordnung mit 
einbezogen sein. 

[0029] Ferner ist die Erfindung grundsatzlich auch dann 
anwendbar, wenn ein Ruckhaltemittel in mehreren Stufen, 
gegebenenfalls sogar adaptive ansteuerbar ist, etwa ein 
mehrstufig ansteuerbarer Airbag oder dergleichen. 

Patentanspriiche ; 

1 . Verfahren zur Ansteuerung von insbesondere rever- 
sibel ansteuerbaren Ruckhaltemitteln fur Personen in 
einem Sitz in einem Fahrzeug bei der Erfassung einer 
Situation, bei der mit einer Kollision zwischen dem 
Fahrzeug und einem Objekt zu rechnen ist, 

. da durch gekennzeichnet, 

dass der Abstand des Fahrzeuges (1) von dem Objekt 
(O) kontinuierlich erfasst wird, 

dass der erfasste Abstand auf eine Anderung uber die 
Zeit hin untersucht wird, < 
dass der erfasste Abstand und dessen Anderung uber 
die Zeit kontinuierlich daraufhin untersucht werden, ob 
mit einer Kollision zu rechnen ist und dass abhangig 
davon im gegebenen Fall Voransteuersignale fur An- 
steuereinrichtungen und/oder Ausloseeinrichtungen 
der Ruckhaltemittel (2, 3, 4, 5) erzeugt und diesen zur 
Verfugung gestellt werden, wobei re versibel ansteuer- 
bare Ruckhaltemittel (4, 5),im Falle der Beurteilung als 
eine unvermeidbar oder tatsachlich bevorstehende Kol- 
lision entsprechend angesteuert bzw. ausgelost werderi, 
wahrend die irreversibel ansteuerbaren Ruckhaltemit- 
tel (2, 3) nur im Fall einer sicher vorliegenden Kolli- 
sion mit Verletzungsrisiko auslosbar (6, 7, 8) sind. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, dass der Abstand erfasst wird, sobald das Objekt 
(O) sich in einem vorgegebenen Umgebungsbereich 
des Fahrzeuges (1) befindet. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, 

dass aus dem erfassten Abstand und dessen Anderung 
iiber die Zeit zumindest eines errnittelt wird von 
Relativgeschwindigkeit (V) zwischen Objekt (O) und 
Fahrzeug (1), 

Zeit bis zur zu erwartenden Kollision zwischen Objekt 
(O) und Fahrzeug (1), 

Ort (13) am Fahrzeug (1) der zu erwartenden Kollision 
zwischen Objekt (O) und Fahrzeug (1), 
Winkel (a) gegenuber einer Referenzachse (12) des 
Fahrzeuges (1) der zu erwartenden Kollision zwischen 
Objekt (6) und Fahrzeug (1). 

4. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 3, da- 
durch gekennzeichnet, dass, wenn als Ergebnis der Un- 
tersuchung das unmittelbare Bevorstehen einer Kolli- 
sion errnittelt wird, Ansteuer- bzw. Auslosesignale an 
die Ansteuer- bzw. Ausloseeinrichtungen der reversi- 
bel ansteuerbaren Ruckhaltemittel (4, 5) ubertragen . 
werden, um diese anzusteuern bzw. auszulosen. 

5. Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekennzeich- 
net, dass das Ansteuem der reversiblen Ruckhaltemit- 
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tel das Verstellen des Sitzes in eine fur die zu erwar- 
tende Kollision giinstige Position umf asst. 

6. Verfahren nach Anspruch 4 oder 5, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass auch ein Voransteuersignal an die An- 
steuereinrichtungen fiir irreversibel ansteuerbare Ruck- 5 
haltemittel (2, 3) abgegeben wird, um bei Erfassen (6, 

7, 8) einer tatsachlichen Kollision diese irreversibel an- 
steuerbaren Riickhaltemittel (2, 3) optimal situations- 
angepasst und ohne Zeitverzbgerung ansteuern bzw. 
auslosen zu konnen. 10 

7. Verfahren nach einem der Anspriiche 3 bis 6, da- 
durch gekennzeichnet, das dann, wenn die Zeit, in der 
die zu erwartende Kollision erfolgen sollte, um ein vor- 
gegebenes MaB uberschritten ist und eine tatsachliche 
Kollision nicht stattgefunden hat, die Auslosesignale 15 
fiir die reversibel ansteuerbaren Riickhaltemittel (4, 5) 
und die Voransteuersignale fur die irreversibel ansteu- 
erbaren Ruckhaltemittel (2, 3) aufgehoben werden. 

8. Verfahren nach einem der Anspriiche 3 bis 7, da- 
durch gekennzeichnet, dass abhangig von dem ennit- 20 
telten Ort (13) der zu erwartenden Kollision und/oder 
dem ermittelten Winkel (a) der zu erwartenden Kolli- 
sion die dem betrachteten Sitz des Fahrzeuges (1) zu- 
geordneten Ruckhaltemittel (2, . . . 5) nach MaBgabe 
der zu erwartenden Kollision jeweils optimal angesteu- 25 
ert werden. 

9. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 8, da- 
durch gekennzeichnet, dass der Abstand zum Objekt 
(O) innerhalb eines vorgegebenen Winkelbereichs er- 
fasst wird. 30 

10. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 8, da- 
durch gekennzeichnet, dass der Abstand zum Objekt 
(O) innerhalb verschiedener vorgegebener Winkelbe- 
reiche getrennt erfasst wird, wobei sich die Winkelbe- 
reiche iiberlappen konnen. 35 

11. Verfahren nach einem der vorsfehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass der erf ass te Abstand 
und statistisch ermittelte und hinsichtlich der jeweili- 
gen Unfallschwere klassifizierte entsprechende Unfall- 
daten miteinander verglichen werden,. dass abhangig 40 
von dem Vergleichsergebnis auf die Unfallschwere ei- 
ner moglichen bevorstehenden Kollision zwischen 
dem Fahrzeug (1) und dem Objekt (O) geschlossen 
wird, abhangig davon Voransteuersignale fur Ansteuer- 
einrichtungen und/oder Ausloseeinrichtungen der 45 
Ruckhaltemittel (2, ... 5) erzeugt und diesen zur Ver- 
fiigung gestellt werden und die Ruckhaltemittel im 
Falle der Ermittlung einer unvermeidbar oder tatsach- 
lich bevorstehenden Kollision der Unfallschwere ent- 
sprechend optimal angesteuert bzw. ausgelost werden. 50 

12. Verfahren nach Anspruch 11, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass bei Ermitteln einer unvermeidbar bevor- 
stehende Kollision reversibel ansteuerbare Ruckhalte- 
mittel (4, 5) entsprechend der zu erwartenden Unfall- 
schwere angesteuert und ausgelost werden und irrever- 55 
sibel ansteuerbare Ruckhaltemittel (2, 3) in einen Vor- 
bereitungszustand versetzt werden und diese irreversi- 
bel ansteuerbaren Ruckhaltemittel (2, 3) erst bei Fest- 
stellen (6, 7, 8) einer tatsachlichen Kollision ausgelost 
unter Beriicksichtigung der Parameter hinsichtlich der 60 
Unfallschwere werden. 

13. Anordnung zur Ansteuerung von insbesondere re- 
versibel ansteuerbaren Riickhaltemitteln fiir Personen 
in einem Sitz in einem Fahrzeug, bei der Erfassung ei- 
ner Situation, bei der mit einer Kollision zwischen dem 65 
Fahrzeug und einem Objekt zu rechnen ist, 

dadurch gekennzeichnet, 

dass mindestens ein Abstandssensor (9) am Fahrzeug 



(1) befestigt ist und den Abstand zu einem Objekt (O) 
kontinuierhch erfasst, 

dass eine Auswerteschaltung (10) die Anderung des 
Abstandes iiber die Zeit ermittelt, 
dass die Auswerteschaltung (10) aus dem Abstand und 
dessen Anderung iiber die Zeit kontinuierlich ermittelt, 
ob mit einer Kollision zu rechnen ist und im gegebenen 
Fall ein Voransteuersignal fiir Ansteuereinrichtungen 
und/oder Ausloseeinrichtungen der Ruckhaltemittel er- 
zeugt und diesen zur Verfiigung stellt (11), wobei die 
reversibel ansteuerbaren Ruckhaltemittel (4, 5) im 
Falle der Beurteilung als eine unvermeidbar oder tat- 
sachlich bevorstehende Kollision entsprechend ansteu- 
erbar bzw. auslosbar sind, wahrend die irreversibel an- 
steuerbaren Riickhaltemittel (2, 3) nur im Fall einer 
durch einen am Fahrzeug (1) angebrachten Beschleuni- 
gungssensors (6) erf ass ten sicher vorliegenden Kolli- 
sion auslosbar sind. 

14. Anordnung nach Anspruch 13, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der Abstandssensor (9) den Abstand er- 
fasst, sob aid das Objekt (O) sich in einem vorgegebe- 
nen Umgebungsbereich des Fahrzeuges (1) befindet. 

15. Anordnung nach Anspruch 13 oder 14, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Auswerteschaltung (10) fer- 
ner aus dem erfassten Abstancl und dessen Anderung 
iiber die Zeit zumindest eines ermittelt von 
Relativgeschwindigkeit (V) zwischen Objekt (O) und 
Fahrzeug (1), 

Zeit bis zur zu erwartenden Kollision zwischen Objekt 
(0) und Fahrzeug (1), 

Ort (13) am Fahrzeug (1) der zu erwartenden Kollision 
zwischen Objekt (O) und Fahrzeug (1), 
Winkel (a) gegeniiber einer Referenzachse (12) des 
Fahrzeuges (1) der zu erwartenden Kollision zwischen 
Objekt (O) und Fahrzeug (1). 

16. Anordnung nach einem der Anspriiche 13 bis 15, 
diadurch gekennzeichnet, dass die Auswerteschaltung 
(10), wenn sie ermittelt, dass eine Kollision unmittel- 
bar bzw. unvermeidbar bevorsteht, Ansteuer- bzw. 
Auslosesignale an die Ansteuereinrichtungen der re- 
versibel ansteuerbaren Ruckhaltemittel (4, 5) ubertragt, 
um diese anzusteuem bzw. auszul6sen. 

17. Anordnung nach Anspruch 16, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Auswerteschaltung (10) im gegebe- 
nen Fall Ansteuersignale an Verstelleinrichtungen des 
Sitzes abgibt, um diesen in eine fur die zu erwartende 
Kollision giinstige Position zu verstellen. 

18. Anordnung nach einem der Anspriiche 12 bis 16, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Auswerteschaltung 
(10) Voransteuersignale an die Ansteuereinrichtungen 
fur irreversibel ansteuerbare Ruckhaltemittel (2, 3) ab- 
gibt, um diese derart vorzubereiten, dass bei Erfassen 
(6, 7, 8) einer tatsachlichen Kollision die irreversibel 
ansteuerbaren Ruckhaltemittel (4, 5) ohne Zeitverzoge- 
rung ansteuerbar sind. 

19. Anordnung nach einem der Anspriiche 15 bis 18, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Auswerteschaltung 
die Ansteuer- bzw. Auslosesignale fur die reversibel 
ansteuerbaren Ruckhaltemittel (4, 5) und die Voran- 
steuersignale fur die irreversibel ansteuerbaren Riick- 
haltemittel (2, 3) aufhebt, wenn die Zeit, zu der die zu 
erwartende Kollision erfolgen sollte, um ein vorgege- 
bene MaB uberschritten ist und eine tatsachliche Kolli- 
sion nicht stattgefunden hat. 

20. Anordnung nach einem der Anspriiche 14 bis 18, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Steuerschaltung ab- 
hangig von dem ermittelten Ort (13) der zu erwarten- 
den Kollision und/oder dem ermittelten Winkel (a) der 
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zu erwartenden Kollision die einem Sitz des Fahrzeu- 
ges (1) jeweils zugeordneten Riickhaltemittel (2, . . . 5) 
nach MaBgeben der zu envartende Kollision jeweils 
optimal ansteuert. 

21. Anordnung nach einem der Anspriiche 13 bis 20, 5 
dadurch gekennzeichnet, dass der Abstandssensor (9) 

so ausgebildet ist, dass er den Abstand zum Objekt (O) 
nur innerhalb eines vorgegebenen Winkelbereiches er- 
fasst. 

22. Anordnung nach einem der Anspriiche 13 bis 20, 10 
dadurch gekennzeichnet, dass mehrere Abstandssenso- 
ren (9) vorgesehen sind, die den Abstand zu dem Ob- 
jekt. (O) innerhalb verschiedener vorgegebener Winkel- 
bereiche getrennt. erfassen, wobei die Winkelbereiche 
sich uberlappen konnen, 15 

23. Anordnung nach einem der Anspriiche 13 bis. 22, 
dadurch gekennzeichnet, dass der Auswerteschaltung 
(10) ein Speicher (14) zugeordnet ist, der statistisch er- 
mittelte und hinsichtlich der jeweiligen Unfallschwere 
klassifizierte entsprechende Unfalldaten enthalt, und 20 
die Auswerteschaltung (10) den erfassten Abstand und 
die zugeordneten statistisch ermittelten Unfalldaten 
vergleicht, abhangig von der durch den Vergleich er- 
mittelten Unfallschwere einer moglichen bevorste- 
hende Kollision zwischen dem Fahrzeug (1) und dem 25 
Objekt (O) Voransteuersignale fur Ansteuer- und/oder 
Ausloseeinrichtungen der Riickhaltemittel (2, . . . 5) er- 
zeugt und diesen zur Verfugung stellt, wobei die Riick- 
haltemittel im Falle der Ermittlung einer unvermeidbar 
oder tatsachlich bevorstehenden Kollision bzw. einer 30 
tatsachlich vorliegenden (6, 7, 8) Kollision der ermit- 
telten Unfallschwere entsprechend jeweils optimal an- 
steuerbar bzw. auslosbar sind. 
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